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@ Schwingschleifer 

@ Schwingschleifer mit einer an einem Gehause (10) mit- 
tels elastischer Schwingelemente (18) aufgehangten 
Schwingplatte (17) zur Aufnahme eines Schleifwerk- 
zeugs, die uber einen von einer Arbeitswelle (11) ange- 
triebenen Exzenter (19) in eine kreisende oder orbitale 
Schwingbewegung versetzbar ist, deren Orbitalkreis 
durch die Exzentrizitat (e) des Exzenters (19) bestimmt ist, 
dadurch gekennzeichnet, dafi die Arbeitswelle (11) wahl- 
weise in eine von zwei inversen Drehrichtungen dreht 
und dafS der Exzenter (19) so ausgebildet ist, daS er in in- 
versen Drehrichtungen unterschiedliche Exzentrizitaten 
(ei, 62) besitzt. 
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R. 33978 
28.5.1998 



ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 



Schwings chleifer 



Stand der Technik 

Die Erfindung geht aus von einem Schwingschleifer nach dem 
Oberbegriff des Anspruchs 1. 

Fiir eine optimale Bearbeitung von OberflSchen mit 
Schwingschleifern empfiehlt es sich, den Schleifhub und die 
Antriebsdrehzahl der das Schleifwerkzeug aufnehmenden 
Schwingplatte entsprechend der speziellen Schleif aufgabe zu 
wahlen. So ist z.B. zum Abtragen von Farben und Lacken ein 
groSer Schleifhub und fiir Zwischen- und Feinschliff ein 
kleiner Schleifhub zweckmaSig. Da alle bekannten 
Schwingschleifer einen festen Schleifhub besitzen, die 
Schwingplatte also eine kreisende Schwingbewegung mit 
konstanter ExzentrizitSt ausfuhrt, rauS der Hand- bder 
Heirtiwerker zur Erzielung qualitativ anspruchsvoller Ergebnis 
mehrere Schwingschleifer mit unterschiedlichen Schleifhiiben 
vorratig halten und entsprechend einsetzen. 
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Um mit einem einzigen Schwingschleif er unterschiedliche 
Schleifhiibe zu erzeugen, wurde bereits vorgeschlagen (DE 

198 20 873-1 ) den Exzenter als integrierten Bestandteil 
der Schwingplatte auszubilden und die Schwingplatte wechselbar 
5 an die Antriebswelle anzukoppeln. In diesem Fall miissen nur 
noch mehrere Schwingplatten mit unterschiedlicher Exzenter- 
Exzentrizitat vorgehalten warden, die dann je nach 
Schleifaufgabe am Schwingschleif er gewechselt werden. 

10 Vorteile der Erfindung 

Der erf indungsgemalSe Schwingschleifer mit den MerJcmalen des 
Anspruchs 1 hat demgegenuber den Vorteil, daS er mit zwei 
unerschiedlichen Schleifhiiben betrieben werden kann, die je 

15 nach Auf gabenstellung manuell angewahlt werden konnen. Zwei 
unterschiedliche Schleifhiibe sind dabei ausreichend, eine 
Vielzahl unterschiedlicher Schleif auf gaben annahernd optimal 
auszufiihren. Um die unterschiedlichen Schleif hube 
einzustellen, ist mittels eines vorgesehenen Handschalters nur 

20 die Drehrichtung der Arbeitswelle zu andern, wobei sich der 
gewunschte Grob- Oder Feinschliff mit groSem Oder kleinem 
Schwinghub selbst ergibt. Die Drehrichtungsumkehr wird 
bevorzugt durch eine reversible Ausbildung des die 
Arbeitswelle unmittelbar oder mittelbar liber ein Getriebe 

25 antreibenden Elektromotors und elektrischer 

Drehrichtungsumschaltung realisiert, kann aber auch durch eine 
entsprechende Auslegung eines zwischen Elektromotor und 
Arbeitswelle angeordneten Getriebes und einer mechanischen 
Getriebeumschaltung bewirkt werden. 

30 

Die Drehrichtungsumschaltung der Arbeitswelle zur Erzielung 
unterschiedlicher Schleifhiibe hat daruber hinaus den Vorteil, 
dais gemaS einer bevorzugten Ausfiihrungsf orm der Erfindung mit 
der Drehrichtungsumschaltung zugleich problemlos auch eine 
35 Drehzahlumschaltung der Arbeitswelle durchgefiihrt werden kann, 
so daS z,B. einem groSen Schleif hub eine kleine Drehzahl und 
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einem kleinen Schleifhub eine groBe Drehzahl der Arbeitswelle 
zugeordnet werden kann. Damit wird selbsttatig eine 
materialgerechte Schleifgeschwindigkeit eingestellt, die zur 
Verbesserung des Schleif ergebnisses wesentlich beitragt • Bei 
5 Schwingschleif ern mit Drehzahlregelung kann die jeweils 

vorgegebene Drehzahl in einem begrenzten Bereich zusStzlich 
variiert werden. 

Durch die in den weiteren Anspruchen aufgefuhrten Ma&iahmen 
10 sind vorteilhafte Weiterbildungen und Verbesserungen des im 
Anspruch 1 angegebenen Schwingschleif ers mdglich. 

Der erf indungsgemaSe Exzenter mit in inversen Drehrichtungen 
unterschiedlicher Exzentrizitat laSt sich in besonders 

15 einfacher Weise realisieren, wenn gemaS einer vorteilhaf ten 
Ausfuhrungsform der Erfindung der Exzenter aus einem mit der 
Arbeitswelle drehfest verbundenen, koaxialen Ubertragungsglied 
und einem am Ubertragungsglied schwenkbar gehaltenen 
Exzenterglied zusammengesetzt wird, das einen in Verlangerung 

20 der Arbeitswelle sich erstreckenden, in der Schwingplatte 
gelagerten Exzenterzapf en tragt und mit einem am 
Ubertragungsglied angeordneten Mitnehmer derart zusammenwirkt , 
daE bei durch Drehrichtungsumkehr wechselnder Anlage des 
Exzenterglieds am Mitnehmer die Achse des Exzenterzapf ens eine 

25 unterschiedliche Exzentrizitat zur Achse der Arbeitswelle 
auf weist . 

Die Ausbildung von Mitnehmer und Exzenterglied ist auf 
unterschiedliche Weise moglich, was Gegenstand der weiteren 

30 Anspriiche 2-9 ist. Allen Ausfiihrungen ist gemeinsam, daS die 
Drehung der Arbeitswelle durch einseitige Anlage des 
Exzenterglieds am Mitnehmer mit einer ers ten Exzentrizitat auf 
die Schwingplatte ubertragen wird und nach Drehrichtungsumkehr 
durch Anlage des Exzenterglieds an der anderen Seite des 

35 Mitnehmers mit einer zweiten Exzentrizitat auf die 

Schwingplatte ubertragen wird, wobei die erste Exzentrizitat 



einen groSen Schwinghub der Schwingplatte und die zweite 
Exzentrizitat einen kleinen Schwinghub der Schwingplatte 
herbeif iihrt . 

Zeichnung 

Die Erfindung ist anhand von in der Zeichnung dargestellten 
Ausfiihrungsbeispielen in der nachf olgenden Beschreibung naher 
erlautert. Es zeigen: 



Fig. 1 ausschnittweise eine Seitenansicht eines 
Schwingschleif ers, teilweise geschnitten, 

Fig. 2 eine Unteransicht in Richtung Pfeil II in Fig. 1 
eines Exzenters im Schwingschleif er gemafi Fig. 1, 

Fig. 3 einen Langsschnitt eines Exzenters im 

Schwingschleif er nach Fig. 1 gemSfi einem weiteren 
Ausf uhrungsbeispiel , 

Fig. 4 eine Unteransicht des Exzenters in Pig. 3, 

Fig. 5 einen Langsschnitt eines Exzenters gemafi einem 
dritten Ausf uhrungsbeispiel, 



Fig. 6 eine Unteransicht des Exzenters in Fig. 5, 

Fig. 7 einen LSngsschnitt eines Exzenters gemSS einem 
vierten Ausf uhrungsbeispiel, 

Fig. 8 eine Unteransicht des Exzenters in Fig. 7, 

Fig. 9 einen Langsschnitt eines Exzenters gemaS 
einem funften Ausf uhrungsbeispiel. 



Fig. 10 eine Unteransicht des Exzenters in Fig. 9. 
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Beschreibung der Ausfuhrungsbeispiele 

Der in Fig. 1 in Seitenansicht , teilweise geschnitten 
dargestellte Schwingschleifer weist ein GehSuse 10 auf , in dem 
5 ein hier nicht dargestellter Elektromotor aufgenotranen ist, der 
eine Arbeitswelle 11 antreibt. Auf das freie Ende der im 
Gehause 10 drehend gelagerten Arbeitswelle 11 ist ein Geblase- 
oder Luf terrad 12 eines Sauggeblases zum Absaugen von 
Schleifstaub drehfest auf genotnmen . Das Luf terrad 12 weist eine 

10 auf das Arbeitswellenende drehfest aufgesteckte Luf ternabe 13 
und davon radial abstehende Liifterflugel 14 auf und ist liber 
ein Drehlager 15 im Gehause 10 abgestiitzt. In Nahe des 
Liifterrads 12 ist am Gehause 10 ein den Druckausgang des 
Sauggeblases bildender AnschluSstutzen 16 fiir einen 

15 Staubauffangbeutel ausgebildet. 

7^ der Unterseite des GehSuses 10 ist eine Schwingplatte 17 
mittels elastischer Schwingelemente 18 aufgehangt, die liber 
einen von der Arbeitswelle 11 angetriebenen Exzenter 19 in 

20 eine kreisende Oder orbitale Schwingbewegung versetzbar ist, 
deren Orbitalkreis durch die ExzentrizitSt e, d.h. den 
radialen Versatz der Exzenterachse 191 gegeniiber der Achse ill 
der Arbeitswelle 11, bestimmt ist. An der Schwingplatte 17 ist 
ein Schleif teller 20 befestigt, der zur Aufnahme eines 

25 Schleifmittels ausgebildet ist. Beispielsweise wird ein 

Schleifblatt mittels eines am Schleif teller 20 vorgesehenen 
Haftbelages an den Schleif teller 20 angesetzt. Der Exzenter 19 
sitzt einerseits drehfest auf der Arbeitswelle 11 Oder in 
einer in der Luf ternabe 13 ausgebildeten Aufnahme 21 und ist 

30 andererseits in einem an der Schwingplatte 17 einstuckig 

ausgebildeten Lagertopf 171 drehend gelagert. Hierzu ist im 
Lagertopf 171 ein Drehlager 22 axial unverschieblich 
aufgenommen, das z.B. als Rillenkugellager mit einem inneren 
Lagerring und einem aulSeren Lagerring und dazwischen 

35 angeordneten Kugeln ausgebildet ist. Beim Einschalten des 
Elektroraotors niramt die rotierende Arbeitswelle 11 den 



• • • • 




« 0 






o 


• « 


0 


0 


• 


o 




6 


0 


0 0 0 


a 


• fro 


b 


0 




• 


• * 




0 


e 




• • 


«o 




0 • 



A'.' ^3978 

b • « o 
e o « o e o * 



Exzenter 19 mit und dieser versetzt die Schwingplatte 17 in 
eine kreisende Oder orbitale Schwingbewegung, da die 
elastischen Schwingelemente 18 die Schwingplatte 17 am Gehause 
10 gegen Drehmitnahme festlegen. 

Zur Durchftihrung unterschiedlicher Schleif aufgaben, die 
unterschiedlich grofie Schwinghiibe der Schwingplatte 17 zur 
Erzielung eines optimalen Schleif ergebnisses erfordem, ist 
der Schwingschleif er mit einer manuellen Schleifhubumschaltung 
versehen. Diese weist einen am Gehause 10 festgelegten 
manuellen Umschalter auf , der hier nicht dargestellt ist, 
mittels welcher die Arbeitswelle 11 wahlweise in eine von zwei 
inversen Drehrichtungen umschaltbar ist. Die 
Drehrichtungsumschaltung der Arbeitswelle 11 wird 
beispielsweise dadurch bewirkt, daS der Elektromotor 
reversibel mit elektrischer Drehrichtungsumschaltung 
ausgebildet ist und je nach Schaltstellung des Umschalters in 
die eine Oder andere Drehrichtung uralSuft. Des weiteren ist 
der Exzenter 19 so ausgebildet, da& er in inversen 
Drehrichtungen jeweils eine unterschiedliche Exzentrizitat e^ 
und e2 besitzt, so z.B., wie in Fig. 3 angedeutet ist, bei 
Drehrichtung entgegen Uhrzeigersinn eine grofie Exzentrizitat 

und bei Drehrichtung im Uhrzeigersinn eine kleine 
Exzentrizitat e2 . Je nachdem in welchem Drehsinn der 
Elektromotor eingeschaltet wird, lauft die Arbeitswelle 11 
entgegen Uhrzeigersinn oder im Uhrzeigersinn um, und infolge 
der unterschiedlichen Exzentrizitat e-^ bzw. e2 des Exzenters 
19 fiihrt die Schwingplatte 17 einen groSen Schleifhub mit 
groSem Orbitalkreisdurchmesser ihrer Schwingbewegung oder 
einen kleinen Schwinghub mit kleinem Orbitalkreisdurchmesser 
ihrer Schwingbewegung aus. Wie hier nicht weiter dargestellt 
ist, ist die Drehrichtungsumkehr des Elektromotors noch mit 
einer Drehzahlumschaltung verbunden, wobei der Drehrichtung 
mit grofier Exzentrizitat e^ eine kleine Drehzahl n^^ und der 
Drehrichtung mit kleiner Exzentrizitat e2 eine grofie Drehzahl 
n2 zugeordnet ist • Durch die Kombination der 
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Drehzahlumschaltung mit der Umschaltung des Schleifhubs der 
Schwingplatte 17 wird stets eine materialgerechte 
Schleifgeschwindigkeit eingestellt. Bei Schwingschleif ern mit 
der Moglichkeit der Drehzahlregelung kann die jeweils 
5 eingestellte Drehzahl in Grenzen noch verSndert werden. 

Zur Realisierung der unterschiedlichen ExentrizitSten e^^ und 
e2 in inversen Drehrichtungen des Exzenters 19 sind in der 
Zeichnung funf verschiedene Ausfuhrungsbeispiele des Exzenters 

10 19 dargestellt. Allen Ausfiihrungsbeispielen ist gemeinsam, dafi 
der Exzenter 19 ein mit der Arbeitswelle 11 drehfest 
verbundenes, koaxiales Ubertragungsglied 23 und ein am 
Ubertragungsglied 23 schwenkbar gehaltenes Exzenterglied 24 
aufweist, das einen in Verlangerung der Arbeitswelle 11 sich 

15 erstreckenden, in der Schwingplatte 17, und zwar liber das 

Drehlager 22, gelagerten Exzenterzapf en 25 trSgt und mit einem 
am Ubertragungsglied 23 angeordneten Mitnehmer 26 so 
zusammenwirkt , daS bei durch Drehrichtungsumkehr wechselnder 
Anlage des Exzenterglieds 24 am Mitnehmer 26 die Achse des 

20 Exzenterzapf ens 25, die mit der Exzenterachse 191 des 
Exzenters 19 zusammenf allt , eine unterschiedliche 
Exzentrizitat e, d.h. einen unterschiedlichen radialen Abstand 
zur Achse 111 der Arbeitswelle 11, aufweist. In der einen 
Drehrichtung liegt das Exzenterglied 24 an der einen Seite des 

25 Mitnehmers 26 an und iibertragt dadurch eine grofie Exentrizitat 
e-|^ auf die Schwingplatte 17 und bei Drehrichtungsumschaltung 
legt sich das schwenkbare Exzenterglied 24 an die andere Seite 
des Mitnehmers 26 an und libertrfigt eine kleinere Exzentrizitat 
62 auf die Schwingplatte 17. 

30 

In den Ausfuhrungsbeispielen der Fig. 1 und 2, der Fig, 3 und 
4 sowie der Fig. 5 und 6 ist der Mitnehmer 26 als eine im 
Ubertragungsglied 23 eingesenkte Ausnehmung 27 mit zwei in 
Drehrichtung einander gegeniiberliegenden Flanken 271,272 
35 ausgebildet, und das Exzenterglied 24 liegt in der Ausnehmung 
27 schwenkbar so ein, dafi es bei wechselnden Drehrichtungen an 
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einer der beiden Flanken 271,272 anliegt und in Drehrichtung 
mitgenommen wird. Die Ausnehtnung 27 hat dabei die Kontur eines 
Kreis segments, dessen Mittelpunkt radial zur Achse des 
Ubertragungsglieds 23, die mit der Achse 111 der Arbeitswelle 
zusatnmenfailt, versetzt ist. Die Segment spit ze, also der 
Ubergang von der Flanke 271 zur Flanke 272 ist mit einem 
Rundungsradius 273 versehen. 

In den beiden Ausfiihrungsbeispielen gemSS Fig. 1 und 2 
einerseits und Fig. 3 und 4 andererseits ist das Exzenterglied 
24 zur Schwenklagerung am Ubertragungsglied 23 mit einem auf 
der vom Exzenterzapf en 25 abgekehrten Seite des Exzenterglieds 
24 axial vorstehenden Lagerbolzen 28 versehen, der einstiickig 
mit dem Exzenterglied 24 ausgebildet ist. Der Lagerbolzen 28 
ist in einer in der Segmentspitze der Ausnehmung 27 
angeordneten Einsenkung 29 drehbar aufgenommen. Der 
Rundungsradius 273 ist dabei an den Durchmesser des 
Lagerbolzens 28 bzw. an dem lichten Durchmesser der Einsenkung 
29 angepal^t. Das Exzenterglied 24 im Ausfuhrungsbeispiel der 
Fig. 1 und 2 hat eine kreissegmentf ormige Kontur mit einem 
gegeniiber der ebenfalls kreissegmentf Srmigen Ausnehmung 27 im 
Ubertragungsglied 23 kleineren Segmentwinkel , so dafi das 
Exzenterglied 24 in der Ausnehmung 2 7 um einen Schwenkwinkel 
schwenken kann und wechselweise mit seinen Seitenf lanken 
241,242 an den Flanken 271 bzw. 272 der Ausnehmung 27 plan 
anliegt. Die Segmentspitze des kreissegmentf ormigen 
Exzenterglieds 24 ist ebenfalls mit einem Rundungsradius 243 
versehen, der an den Rundungsradius 273 der Ausnehmung 27 
angepafit ist. 

im Ausfuhrungsbeispiel der Fig. 3 und 4 sind sowohl die 
Flanken 271,272 der Ausnehmung 27 als auch die Flanken 241 und 
242 des Exzenterglieds 24 abgeknickt, wobei die Seitenf lanken 
241,242 des Exzenterglieds 24 nach der Abknickstelle annahernd 
parallel zueinander verlaufen. An den Seitenf lanken 241,242 
ist jeweils eine Anschlagf lache 30 vorgesehen, die geringfiigig 
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iiber die Seitenf lanken 241,242 vorsteht und mit der das 
Exzenterglied 24 an den abgeknickten Flanken 271 bzw. 272 der 
Ausnehmung 27 je nach Drehrichtung anliegt. 

5 In dem Ausfuhrungsbeispiel der Fig. 5 und 6 ist das 

Exzenterglied 24 zur Schwenklagerung innerhalb der Ausnehmung 
27 des Ubertragungsglieds 23 als ein diametral sich iiber den 
Exzenterzapfen 25 erstreckender rechteckformiger Steg 31 
ausgebildet, der sich mit entsprechend geformten Stegenden 

10 einerseits formschlussig an den Rundungs radius 273 der 

Segment spit ze der Ausnehmung 27 und andererseits verschiebbar 
am Kreisbogen 274 der kre is segment formi gen Ausnehmung 27 
abstiitzt. In Fig. 5 und 6 ist der Exzenterzapfen 25 in einer 
Mittelstellung dargestellt. Dreht die Arbeitswelle 11 und 

15 damit das Ubertragungsglied 23 entgegen Uhrzeigersinn, so 

niramt die Flanke 271 der Ausnehmung 27 uber die Stegseite 311 
das Exzenterglied 24 (Steg 31) mit und die Drehbewegung des 
Ubertragungsglied 23 wird mit kleiner Exzentrizitat auf die 
Schwingplatte 17 libertragen. Dreht das Ubertragungsglied 23 im 

20 Uhrzeigersinn, so nimmt das Ubertragungsglied 23 iiber die 

Flanke 272 der Ausnehmung 27 und die Stegseite 312 des Stegs 
31 das Exzenterglied 24 (Steg 31) rait, und die Drehbewegung 
des Ubertragungsglieds 23 wird mit groSerer Exzentrizitat auf 
die Schwingplatte 17 libertragen. 

25 

Bei dem Ausfuhrungsbeispiel des Exzenters 19 gemSlS Fig. 7 und 
8 weist die Ausnehmung 27 eine nierenformige Kontur 32 und das 
in der Ausnehmung 27 einliegende Exzenterglied 24 eine gleiche 
nierenformige, in den Abmessungen demgegeniiber teilweise 

30 reduzierte AuSenkontur 33 auf. Dadurch ist das Exzenterglied 
24 in der einen Nierenspitze 321 der Nierenkontur 32 
schwenJd^ar festgelegt xind liegt in der einen Drehrichtung am 
konkaven Nierenbogen 322 der Nierenkontur 32 (in Fig. 6 
strichpunktiert dargestellt) und in der anderen Drehrichtung 

35 am konvexen Nierenbogen 323 der Nierenkontur 32 an (in Fig. 8 
ausgezogen dargestellt) . In beiden Ttolagen Sndert sich der 
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radiale Abstand der Achse 191 des Exzenterzapfens 25 von der 
Achse 111 des Ubertragungsglieds 23 und damit die 
Exzentrizitat e des Exzenters 19. 

Im Ausfuhrungsbeispiel der Fig. 9 und 10 des Exzenters 19 ist 
der Mitnehmer 26 am tibertragungsglied 23 von einem axial 
abstehenden Stift 34 gebildet, der in ein im Exzenterglied 24 
ausgebildetes, bogenf 6rmiges Langloch 35 eintaucht. Das 
Exzenterglied 24 ist wiederum mittels des Lagerbolzens 28 in 
der zur Achse 111 des Ubertragungsglieds 23 radial versetzt 
angeordneten Einsenkung 29 drehbar aufgenoramen. Je nach 
Drehrichtung des Ubertragungsglieds 23 schlSgt der Mitnehmer 
26 (Stift 34) an dem einen oder anderen Ende des Langlochs 35 
an und nimmt das Exzenterglied 24 in die eine oder andere 
Drehrichtung mit, wobei der Exzenter 19 in gleicher Weise zwei 
unterschiedliche Exzentrizitaten e^ und e2 aufweist. 
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ROBERT BOSCH GMBH, 70442 Stuttgart 



Anspriiche 



1. Schwingschleifer mit einer an einem GehSuse (10) mittels 
elastischer Schwingeleraente (18) aufgehSngten 
Schwingplatte (17) zur Aufnahme eines Schleifwerkzeugs, 
die iiber einen von einer Arbeit swelle (11) angetriebenen 
Exzenter (19) in eine kreisende oder orbitale 
Schvringbewegung versetzbar ist, deren Orbitalkreis durch 
die Exzentrizitat (e) des Exzenters (19) bestimmt ist, 
dadurch gekennzeichnet , dafi die Arbeitswelle (ll) 
wahlweise in eine von zwei inversen Drehrichtungen dreht 
und daS der Exzenter (19) so ausgebildet ist, daS er in 
inversen Drehrichtungen unterschiedliche Exzentrizitaten 
(^l'^2^ besitzt. 

2. Schwingschleifer nach Anspruch 1, dadurch gekennzeichnet, 
dafi der Exzenter (19) ein mit der Arbeitswelle (11) 
drehfest verbundenes, koaxiales libertragungsglied (23) 
und ein am libertragungsglied (23) schwenkbar gehaltenes 
Exzenterglied (24) aufweist, das einen in Verlangerung 
der Arbeitswelle (11) sich erstreckenden, in der 
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Schwingplatte (17) gelagerten Exzenterzapf en (25) tragt 
und mit einem am Ubertragungsglied (23) angeordneten 
Mitnehmer (26) so zusarnmenwirkt, dafi bei durch 
Drehrichtungsuinkehr wechselnder Anlage des Exzenterglieds 
(24) am Mitnehmer (26) die Achse (191) des 
Exzenterzapfens (25) eine unterschiedliche Exentrizitat 
(61,62) zur Achse (111) der Arbeitswelle aufweist. 

Schwingschleifer nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, 
dafi der Mitnehmer (26) als eine im Ubertragungsglied (23) 
eingesenkte Ausnehmung (27) mit zwei in Drehrichtung 
einander gegeniiberliegenden Flanken (271,272) ausgebildet 
ist und dafi das Exzenterglied (24) in der Ausnehmung (27) 
schwenkbar so einliegt, dafi es bei wechselnden 
Drehrichtungen jeweils an einer der beiden Flanken 
(271.272) anliegt. 

Schwingschleifer nach Anspruch 3, dadurch gekennzeiclinet , 
dafi die Ausnehmung (27) die Kontur eines Kreissegments 
aufweist, dessen Mittelpunkt radial zur Achse (111) des 
Ubertragungsglieds (23) versetzt ist, und dafi die 
Segmentspitze mit ernem Rundungsradius (273) versehen 
ist. ^ 

Schwingschleifer nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet , 
dafi das Exzenterglied (24) zur Schwenkl age rung einen auf 
der vom Exzenterzapf en (25) abgekehrten Seite axial 
vorstehenden Lagerbolzen (28) tragt, der in einer in der 
Segmentspitze der Ausnehmung (27) angeordneten Einsenkiing 
innerhalb der Ausnehmung (27) drehbar aufgenommen ist. 

Schwingschleifer nach Anspruch 4 oder 5, dadurch 
gekenn^chnet , dafi das Exzenterglied (24) eine 
kreissegementf ormige Kontur mit einem gegenuber der 
Ausnehmung (27) kleineren Segmentwinkel oder eine im 
wesentlichen rechteckfSrmige Kontur aufweist, die an die 
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Kreissegmentf orm der Ausnehmung (27) so angepaSt ist, dajB 
bei wechselnden Drehrichtungen jeweils eine Langsseite 

(241,242) des Exzenterglieds (24) an einer Flanke 

(271,272) der Ausnehmung (27) anliegt. 

Schwingschleif er nach Anspruch 4, dadurch gekennzeichnet , 
dafi das Exzenterglied (24) zu seiner Schwenklagerung am 
Ubertragungsglied (23) als ein diametral sich liber den 
Exzenterzapfen (25) erstreckender, rechteckf ormiger Steg 
(31) ausgebildet ist, der sich mit entsprechend geformten 
Stegenden einerseits f ormschlussig am Rundungsradius 
(273) der Segmentspitze der Ausnehmung (27) und 
andererseits verschiebbar am Kreisbogen (274) der 
Ausnehmung (27) abstiitzt. 

Schwingschleif er nach Anspruch 3, dadurch gekennzeichnet, 
daS die Ausnehmung (27) eine nierenf ormige Kontur (32) 
und das Exzenterglied (24) eine gleiche nierenf ormige , in 
den Abmessungen demgegenuber teilweise reduzierte 
Aufienkontur (33) aufweist, so da& das Exzenterglied (24) 
in der einen Nierenspitze (321) schwenkbar festgelegt ist 
und in der einen Drehrichtung am konkaven Nierenbogen 
(322) und in der anderen Drehrichtung am konvexen 
Nierenbogen ( 223 ) anliegt . 

Schwingschleif er nach Anspruch 2, dadurch gekennzeichnet, 
daS der Mitnehmer (26) von einem am Ubertragungsglied 
(23) axial abstehenden Stift (34) gebildet ist, der in 
ein im Exzenterglied (24) ausgebildetes, bogenformiges 
Langloch (35) eintaucht, und daS das Exzenterglied (24) 
zu seiner Schwenklagerung einen von der vom 
Exzenterzapfen (25) abgekehrten Seite axial vorstehenden 
Lagerbolzen (28) tragt, der in eine in der Ausnehmung 
(27) radial zur Achse (111) des fiber tragungsglieds (23) 
versetzt angeordnete Einsenkung (29) drehbar aufgenommen 
ist . 
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Schwingschleifer nach einem der Anspruche 1-9, dadurch 
gekennzeichnet , dafi die Drehrichtungsumschaltung der 
Arbeitswelle (11) mit einer Drehzahlumschaltung der 
Arbeitswelle (li) verbunden ist, wobei vorzugsweise der 
Drehrichtung des Exzenters (19) mit grower Bxentrizitat 
(e^) eine kleine Drehzahl (n^^) und der Drehrichtung des 
Exzenters (19) mit kleiner ExentrizitSt (62) eine groSe 
Drehzahl (n2) zugeordnet ist. 



